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BAB 4 REKAYASA KEBUTUHAN 
Pada bab ini akan dijelaskan secara rinci terkait gambaran umum sistem, 
analisis kebutuhan fungsional dan non-fungsional sistem, kebutuhan perangkat 
keras dan perangkat 
4.1 Gambaran Umum Sistem 
Scoring sistem otomatis Pada lomba menembak dengan target sillhouette 
hewan menggunakan logika fuzzy merupakan sebuah sistem yang dapat 
menentukan apakah target tersebut masuk kedalam kriteria skoring atau bukan. 
Sistem membutuhkan keadaan awal yang dimana target sillhouette belum 
diletakan di atas tempat yang disediakan untuk target sillhouette. Kemudian 
sistem akan mengambil data sensor yang kemudian dikirimkan ke pusat kontroler. 
Kontroler akan mengambil data pada sensor getar, load cell, dan limit switch yang 
kemudian dikirimkan ke pusat kontroler. Logika Fuzzy digunakan untuk 
menentukan target tembak dan skor yang akan ditampilkan. 
 
4.2 Analisis Kebutuhan Sistem 
Analisis kebutuhan sistem dilakukkan agar keseluruhan kebutuhan yang 
diperlukan untuk membangun scoring sistem otomatis pada perlombaan 
menembak dengan target sillhouette hewan ini dapat dipenuhi. Dalam 
melakukkan analisis kebutuhan sistem ini, akan dibagi menjadi 2 bagian yaitu 
kebutuhan fungsional dan kebutuhan non-fungsional. 
 
4.2.1 Kebutuhan Fungsional 
Berikut ini merupakan beberapa kebutuhan fungsional dari sistem yang harus 
dipenuhi, yaitu : 
1. Sistem dapat mengetahui berat sillhouette, dan getaran pada sillhouette. 
a. Penjelasan dan Prioritas 
Fungsi ini berguna untuk mendapatkan input nilai pada sensor 
getar, load cell maupun pada limit switch. Sensor getar berfungsi untuk 
mendeteksi getaran pada saat sillhouette terjatuh. Load cell berfungsi 
untuk mengukur berat pada masing-masing sillhouette. Limit switch 
berfungsi sebagai trigger untuk melakukkan pengiriman data dari 
kontroler input ke pusat kontroler. 
b. Stimulus/respon sistem 
Pada saat kontroler input dan pusat kontroler terhubung dengan 
daya, maka sistem akan berjalan sesuai dengan prioritas pertama yaitu 
pembacaan sensor yang kemudian akan melanjutkan ke proses 
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selanjutnya. Respon ini tidak bisa dilihat oleh user, namun proses ini 
dapat dilihat pada serial monitor pada Arduino IDE sehingga dapat 
melihat data pada masing-masing sensor. 
c. Kebutuhan Fungsional 
Fungsi ini harus terpenuhi oleh sistem dikarenakan menjadi input 
pada sistem. Nilai input dari sistem ini akan dikomputasikan oleh Arduino 
UNO(Pusat Kontroler) untuk membuat fuzzifikasi dari sistem sebagai 
salah satu proses dalam fuzzy sugeno. 
 
2. Sistem dapat melakukkan perhitungan fuzzy sesuai dengan input dari sensor 
getar, dan load cell. 
a. Penjelasan dan Prioritas 
Fungsi ini berguna untuk sistem agar dapat melakukkan 
perhitungan fuzzy mulai dari fuzzifikasi untuk mendapatkan fungsi 
keanggotaan dari masing-masing himpunan variabel, perhitungan 
inferensi untuk mendapatkan nilai α-predikat, dan defuzzifikasi untuk 
menentukan output dengan metode max. prioritas ini tinggi karena 
perhitungan fuzzy merupakan bagaimana output dari sistem.  
b. Stimulus/respon sistem 
Ketika sistem mendapatkan input pada kedua sensor, maka sistem 
akan melakukkan perhitungan fuzzifikasi untuk mendapatkan nilai pada 
fungsi keanggotaan sesuai dengan rumus. Ketika nilai fungsi 
keanggotaan sudah didapatkan, maka sistem akan melakukkan 
pengecekan pada setiap rule yang sesuai dengan nilai keanggotaan 
kemudian membuat inferensi untuk mendapatkan α-predikat dengan 
metode min untuk mendapatkan nilai keanggotaan baru hasil dari 
operasi 2 himpunan. Setelah didapatkannya nilai keanggotaan baru, 
sistem akan melakukkan defuzzifikasi dengan menggunakan metode max 
untuk menentukan hasil ouput dari sistem. 
c. Kebutuhan Fungsional 
Fungsi ini berperan penting agar perhitungan fuzzy dapat 
menghasilkan output yang sesuai. Apabila fungsi ini tidak berjalan maka 
sistem tidak akan menghasilkan output yang akurat sesuai dengan 
perhitungan fuzzy. 
 
3. Sistem dapat menerapkan aturan fuzzy. 
a. Penjelasan dan Prioritas 
Fungsi ini mengharapkan sistem agar bisa menerapkan aturan-
aturan dan sistem dapat membedakan jenis sillhouette, sehingga dapat 
digunakan untuk inferensi sebagai salah satu tahap untuk mendapatkan 
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ouput dengan menggunakan metode fuzzy yang kemudian digunakan 
untuk proses defuzzifikasi.  
b. Stimulus/respon sistem 
Pada saat sistem telah melakukkan perhitungan untuk 
mendapatkan nilai keanggotaan dalam proses fuzzifikasi, maka sistem 
selanjutkan akan melakukkan pengecekkan pada setiap rule/aturan yang 
sesuai dengan nilai keanggotaan. Setelah rule ditemukan, maka sistem 
akan melakukkan infeensi dengan menentukan nilai α-predikat 
menggunakan metode min untuk mendapatkan nilai keanggotaan baru 
dari hasil operasi 2 himpunan. 
c. Kebutuhan Fungsional 
Fungsi ini haris bisa dipenuhi oleh sistem karena output sistem 
bergantung pada rule yang dibuat. Rule yang telah dibuat harus lengkap 
sesuai dengan himpunan fuzzy yang ada, karena jika salah satu rule tidak 
lengkap maka ouput yang dikeluarkan oleh sistem tidak sesuai. 
 
4. Sistem dapat menghasilkan output berupa nilai skor sesuai dengan 
perhitungan fuzzy . 
a. Penjelasan dan Prioritas 
Fungsi ini mengharapkan sistem agar bisa memberikan kondisi 
output pada layar monitor agar user lebih mudah mengamati nilai skor.   
b. Stimulus/respon sistem 
Pada saat seluruh proses fuzzy telah dilakukkan dan sistem dapat 
menentukan outputnya, maka monitor akan mengeluarkan nilai skor. 
c. Kebutuhan Fungsional 
Fungsi ini berguna untuk memberikan output dari sistem sebagai 
skoring yang akan tampil pada layar monitor. 
 
4.2.2 Kebutuhan Non-Fungsional 
Kebutuhan non-fungsional pada system akan dibagi menjadi 2 kebutuhan, 
yaitu kebutuhan perangkat keras dan perangkat lunak. 
 
4.2.2.1 Kebutuhan Perangkat Keras 
Dibutuhkan beberapa perangkat keras dalam membuat prototipe dari system 
ini, diantaranya adalah : 
1. Arduino Mega 2560 
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Arduino Mega 2560 merupakan sebuah mikrokontroler yang berperan sebagai 
kontroler yang menampung nilai pada sensor dan akan mengirimkan data 
sensor ke pusat kontrole. Penulis menggunakan Arduino Mega 2560 
dikarenakan Arduino Mega 2560 memiliki pin yang cukup untuk dihubungkan 
ke sensor-sensor yang digunakan pada sistem skoring ini. 
2. Arduino UNO 
Arduino UNO merupakan sebuah mikrokontroler yang berperan sebagai pusat 
kontroler sebagai inti dari pemrosesan dari prototipe sistem yang dibuat. 
Arduino UNO digunakan penulis oleh penulis sebagai pusat kontroler 
dikarenakan Arduino UNO cukup untuk melakukkan proses fuzzy. 
3. Load Cell 
Load Cell merupakan sensor berat yang berperan sebagai pengukur berat pada 
target sillhouette. Berat sillhouette antara 20gr-70gr yang diperoleh oleh load 
cell. 
4. Module HX711 
Module HX711 merupakan modul yang berperan sebagai perantara antara 
load cell dan Mikrokontroler. 
5. Sensor Getar 
Sensor Getar merupakan sensor yang digunakan untuk mengukur getaran 
sillhouette ketika jatuh. Output pada sensor getar akan di masukkan sebagai 
input dari proses fuzzy. 
6. Perangkat Laptop 
Perangkat laptop dalam prototipe ini digunakan sebagai media untuk 
membuat program yang digunakan pada Arduino MEGA 250 dan Arduino 
UNO. Selain itu laptop juga digunakan sebagai monitor yang akan 
menampilkan skor. 
 
4.2.2.2 Kebutuhan Perangkat Lunak 
Sedangkan beberapa perangkat lunak yang dibutuhkan dalam prototipe dari 
sistem ini adalah : 
1. Arduino IDE 
Arduino IDE digunakan untuk membuat program untuk prototipe sistem 
menggunakan Bahasa C++. 
2. Delphi 7 
Delphi 7 digunakan untuk membuat tampilan/interface pada monitor yang 
akan digunakan sebagai penampil skor 
3. Fuzzy 
Sebagai penentu keputusan ouput sesuai dengan perhitungan fuzzy sugeno. 
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4. Delphi 7 
Digunakan sebagai tempat untuk membuat dan memprogram interface/antar 
muka skor pada layar monitor. 
5. Library wire.h 
Digunakan untuk komunikasi antar kontroler menggunakan I2C. 
4.3 Batasan Desain Sistem 
Dalam pembuatan prototupe dari scoring sistem otomatis pada perlombaan 
menembak dengan target sillhouette hewan terdapat Batasan yang diterapkan 
sehingga dalam proses pembahasan, perancangan dan implementasi dari 
prototipe sistem ini tidak mencakup jangkauan yang luas. Batasan-batasan dari 
desain prototipe sistem tersebut antara lain adalah : 
1. Sistem memperoleh input berat ketika sillhouette belum diletakan pada 
sasaran menembak untuk kemudian dijadikan sebagai berat awal. 
2. Sistem melakukkan perhitungan jumlah sillhouette yang dijadikan sebagai 
acuan input dari prototipe system. 
3. Sistem melakukan klasifikasi apakah target yang jatuh termasuk jenis 
sillhouette yang dilombakan atau bukan. 
